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学 位 論 文 内 容 の 要 旨 
 
本論文では，車輪型移動体に焦点をあて，速度計測を必要としない軌道追従制
御法を開発している． 
 
Ⅰ. 車輪型移動ロボットの軌道追従制御 
車輪型移動ロボットを自律移動させるためには，位置情報だけでなく速度情報
（ヨーレート，進行方向速度:以下車速と略記する）が必要となる．一般に，ヨ
ーレートはヨーレートセンサを用いて精度良く計測できる．しかし，車速の高
精度計測は困難である．この問題に対処するため，車速を用いない軌道追従制
御法が開発されてきた．しかし，これらの手法では，一部あるいは全てのロボ
ットパラメータが既知である必要がある．さらに，モータ特性が考慮されてい
ないという問題もあった． 
 上記の問題を解決するため，モータ駆動による車輪型移動ロボットの速度情
報を用いない適応軌道追従制御法を提案している．まず，車速計測を含まない
新しい運動方程式表現法を提案している．この新しい運動方程式表現法を基に，
ロボットの重さ，重心位置，左右モータダイナミクス特性等が異なる場合でも
安定な軌道追従が可能となる適応軌道追従制御法を開発している．さらに，数
値シミュレーションにより，一つの設計パラメータを設定することにより，開
発した適応軌道追従制御を用いた移動ロボットシステムにおいて，最大軌道追
従誤差を簡単に小さくできることを示している． 
 
Ⅱ. 車両の軌道追従制御 
今日まで，高速道路において安全に，かつ，より多くの車両を走行させるため，
前後輪操舵を用いた車線追従制御法が種々提案されてきた．これらの車線追従
制御法では車両の二つ状態量(車両と車線との相対横距離と相対ヨー角) が零
となるように制御が行われる．しかしこれらの制御法には，車両のすべて，あ
るいは，一部のパラメータ値が既知でなければならいという問題が存在する．
さらに，車両のヨーレート計測だけでなく車両の横方向速度計測も必要となる
という問題も存在する．これらの問題を解決するため，車両の横方向速度を利
用しない適応車線追従制御法が提案された．しかし，提案された適応車線追従
コントローラは，その構成が非常に複雑であり，実車両への実装には適さない
という問題を持つ．  
 上述の問題を解決するため，構成の簡単な適応車線追従制御法を開発してい
る．車両の通常の運動方程式表現には車両の横方向速度が含まれる．この運動
方程式表現を基にコントローラを開発した場合，コントローラに横方向速度が
必要となる．そこで，まず，車両の横方向速度を含まない改良型運動方程式表
現を提案している．改良型運動方程式表現では，従来法における車両の横方向
速度を含まない運動方程式表現にくらべ，推定すべき車両の未知パラメータの
数が非常に少ないという特徴がある．つぎに，改良型運動方程式表現を基に，
改良型適応車線追従制御法を開発している．そして，この改良型適応車線追従
制御法を用いた車両システムが安定であることを理論的に示している．さらに，
設計パラメータを設定することにより，追従性能を簡単に改善できることも理
論的に示している． 
 
 
学 位 論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
 
本論文では，速度計測を用いない車輪型移動体の適応軌道追従制御法が開発さ
れている．本手法は高性能な軌道追従制御手法の実際への応用に向け大きな貢
献を果たしている．なお，審査委員ならびに公聴会出席者から種々の質問がな
されたが，いずれも著者から適切な回答がなされ，質問者の理解が得られた． 
以上により，論文調査及び最終試験の結果に基づき，審査委員会にて慎重に審査
した結果，本論文が，博士（工学）の学位に十分値するものであると判断した． 
